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Leçon 6 : Algèbre linéaire - corrections succintes

ü Exercice  Matrice de rotation

Considérons la matrice de rotation suivante :

Mr = 88Cos@tD, −Sin@tD<, 8Sin@tD, Cos@tD<<;
% êê MatrixFormJ Cos@tD −Sin@tD
Sin@tD Cos@tD N

1) Explicitez l'image par la rotation d'angle t d'un vecteur (x,y).
En déduire le vecteur image par la rotation d'angle pÅÅÅÅÅ4  du vecteur (1,1) (on pourra utiliser les règles de remplacement).
2) Calculez les images successives par la rotation d'angle pÅÅÅÅ6 du point de coordonnées (1,2).
Affichez ces points.

ü Correction :

X = 8x, y<;
Mr.X êê MatrixFormJ x Cos@tD − y Sin@tDy Cos@tD + x Sin@tD N
Mr.X ê. 8x → 1, y → 1, t → Piê4<90, è!!!2 =

ü Exercice rang

Ecrire une fonction rang qui à une matrice associe son rang (on utilisera NullSpace et Dimensions).

rang@M_D := Dimensions@MD@@2DD − Length@NullSpace@MDD
ü Exercice d'une base d'un sous-espace vectoriel aux équations

En utilisant la matrice Mexemple.
On utilisera Reduce afin de déterminer si les deux résultats sont équivalents (quelle aurait été la réponse de Reduce si
cela n'avait pas été le cas ?)
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ü Solution :

Mexemple = 880, 0, 3<, 80, 0, 1<, 80, 0, 2<<.882, 1, 3<, 8−3, 2, 1<, 8−8, −3, 2<<;
% êê MatrixFormikjjjjjjj −24 −9 6
−8 −3 2
−16 −6 4

y{zzzzzzz
Reduce@Mexemple.8x, y, z< 0, 8x, y, z<D
1
8 H−3 y + 2 zL == x
NullSpace@MexempleD881, 0, 4<, 8−3, 8, 0<<
Eliminate@Apply@Plus, NullSpace@MexempleD∗8a, b<D 8x, y, z<, 8a, b<D
−3 y + 2 z == 8 x

ReduceA−3 y + 2 z == 8 x && 1
8 H−3 y + 2 zL == x, 8x, y, z<E

1
8 H−3 y + 2 zL == x
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